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в т.ч. мета та цілі
Метою вивчення навчальної дисципліни є
формування здобувачами вищої освіти
сучасного рівня знань, умінь і навиків
використання інформаційних технологій при
аналізі, синтезі та проектуванні елементів
робототехнічних комплексів. Дисципліна
зорієнтована на надання теоретичних знань і
практичних умінь проектування елементів та
систем робототехніки з використанням









Компетентності К01. Здатність застосовувати знання у
практичних ситуаціях.
К02. Здатність спілкуватися державною мовою
як усно, так і письмово.
К03. Здатність спілкуватися іноземною мовою
К04. Навички використання інформаційних і
комунікаційних технологій.
К05. Здатність до пошуку, опрацювання та
аналізу інформації з різних джерел.
К16. Здатність використовувати для вирішення
професійних завдань новітні технології у галузі
автоматизації та комп’ютерно-інтегрованих
технологій, зокрема, проектування
багаторівневих систем керування, збору даних
та їх архівування для формування бази даних






ПР24. Уміти самостійно проектувати
структуру мехатронних систем,
обґрунтовувати вибір елементів мехатронної
системи, розробляти та налагоджувати
програмне забезпечення для керування
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маніпулятором, аналізувати та обирати
робототехнічні засоби для автоматизації
технологічних процесів.
ПР25. Уміти організовувати зв’язок
мікропроцесорних систем з технологічними
об’єктами в реальному масштабі часу,
розв’язувати та програмувати задачі в
реальному масштабі часу, розробляти,
транслювати, компонувати і налагоджувати
програми мовами об’єктно-орієнтованого
програмування.
ПР27. Знати основні напрямки в розвитку
систем моделювання штучного інтелекту;
принципи побудови і функціонування систем
моделювання для задач штучного інтелекту;






Здатність спілкуватися державною мовою як
усно, так і письмово.




Змістовних модулів – 4
Загальна кількість годин – 90
Тижневих годин для денної форми навчання:
аудиторних – 2.5;
Самостійної роботи студента – 5.
Лекцій – 20 год
Лабораторні – 10 год
Практичні -
Самостійна робота – 60 год
Методи оцінювання та
структура оцінки
Сума балів = 100:
60 – поточна робота;
40 – модульний контроль;
Розподіл балів:
а) Відвідування лекцій: 10 балів – 1 бал за
лекцію;
б) Модульні контрольні роботи: 40 балів - 1-й
модульний контроль 20 балів, 6 тиждень, 2-й
модульний контроль 20 балів, 12 тиждень;
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в) Лабораторні роботи: 50 балів, 10 балів за
лабораторну роботу: 2 бали – підготовка та
виконання лабораторної роботи; 3 бали –
оформлення звіту з лабораторної роботи;
5 балів – захист лабораторної роботи (у формі
співбесіди).
Заохочувальні бали (участь у конференціях,
олімпіадах тощо) – 10 балів.
Результати поточного контролю у семестрі









Вища математика, інформатика та комп’ютерна
техніка, інженерна та комп’ютерна графіка,




Кожен здобувач вищої освіти може залучатися до
написання та реалізації наукових робіт, статей,
тез доповідей, патентів, проектів та інших робіт
всеукраїнських та міжнародних досліджень.
Наприклад, щорічна участь в всеукраїнських та
міжнародних конкурсах студентських наукових
робіт, участь в щорічних міжнародних
науково-практичних конференціях «Інтегровані
інтелектуальні робототехнічні комплекси» та
«Моделювання, керування та інформаційні
технології», участь в студентських олімпіадах на
базі кафедри Автоматизації, електротехнічних та
комп’ютерно-інтегрованих технологій, інституту
Автоматики, кібернетики та обчислювальної
техніки, Національного університету водного
господарства та природокористування та інших
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ПРАВИЛА ТА ВИМОГИ (ПОЛІТИКА)*
Дедлайни та
перескладання
Якщо здобувача вищої освіти не задовольняє
поточна набрана кількість балів, то він може






До академічної доброчесності відноситься:
- перевірка рефератів та розрахункових робіт на
плагіат
- недопущення списування та обману
Вимоги до
відвідування
Відпрацювання пропущених занять проводиться
самостійно. Лекційні заняття відпрацьовуються
згідно електронних конспектів лекцій та
запропонованих посилень на ресурси відповідно
тем, вказаних в плані. Лабораторні роботи
виконуються віддалено та на консультаціях,
зазначених в розкладі. Після виконання
лабораторна робота надсилається на
електронну скриньку викладачу для оцінювання.
Неформальна та
інформальна освіта
Здобувачі освіти мають право на перезарахування
результатів навчання у неформальній та
інформальній освіті не більше ніж 25% загальної










Кожного заняття проводиться опитування
студентів, тестування та обговорення
навчальної дисципліни/проведеного заняття.
Оновлення* До програми відносяться: стейкхолдери та самі ж
здобувачі вищої освіти. Щорічно оновлюється
структура та наповнення курсу, що зумовлено
розвитком наукового ресурсу та програмного
продукту у відповідній галузі. 
Навчання осіб з
інвалідністю









Інтернаціоналізація Всеукраїнські та міжнародні студентські
олімпіади. Всеукраїнські конкурси студентських
наукових робіт. Кафедральні, Всеукраїнські та




РЕКОМЕНДОВАНА СТРУКТУРА НАВЧАЛЬНОЇ ДИСЦИПЛІНИ
Лекцій  20 год Прак./лабор./сем.10 год Самостійна робота 60 год
МОДУЛЬ І
Змістовий модуль 1. Системний підхід до розв’язання складних задач навігації та
управління
Тема1.
Системний підхід до розв’язання складних задач навігації та управління
Види навчальної роботи студента Лекція
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
Змістовий модуль 2. Методи та системи визначення параметрів руху роботів
Тема 2.
Локаційні методи та системи визначення параметрів руху роботів
Види навчальної роботи студента Лекція
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
Тема 3.
Інерціальні методи та системи визначення параметрів руху роботів
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція, лабораторна робота
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
Тема 4.
Одометричні методи та системи визначення параметрів руху роботів
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція, лабораторна робота
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська
система навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
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Тема 5.
Радіонавігаційні методи та системи визначення параметрів руху роботів
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська
система навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
За поточну (практичну) складову
оцінювання 25 балів
За модульний (теоретичний) контроль знань,
модуль №1 – 20 балів
МОДУЛЬ ІІ
Змістовий модуль 3. Сенсори мобільних роботів та їх опитування
Тема 6.
Сенсори навігаційних систем та систем керування мобільних об’єктів
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція, лабораторна робота
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
Тема 7.
Використання стелс-технологій в мобільних робототехнічних комплексах та
методи виявлення малопомітних об’єктів
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
Тема 8.
Програмне опитування сенсорів мобільних роботів
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція, лабораторна робота
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
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Змістовний модуль 4. Алгоритми розділення сигналів в інформаційних системах
робототехнічних комплексів
Тема 9.
Фільтрація сигналів в робототехніці
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція, лабораторна робота
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
Тема 10.
Проектування ультразвукового далекоміра системи технічного зору
Види навчальної роботи студента
(що студенти повинні виконати)
Лекція
Методи та технології навчання Методи навчання: метод програмованого навчання;
метод проблемного навчання; метод інтерактивного
(комунікативного) навчання. Технології навчання:
освітня та педагогічна технологія, болонська система
навчання.
Засоби навчання Презентації, відеозаписи, таблиці, рисунки, схеми
За поточну (практичну)
складову оцінювання 35 балів
За модульний (теоретичний)
контроль знань, модуль №2 – 20 балів
Усього за поточну (практичну) складову оцінювання, балів 60
Усього за модульний (теоретичний) контроль знань, модуль №1, модуль
№2, бали
40
Усього за дисципліну 100
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ЛЕКЦІЙНІ/ПРАКТИЧНІ/СЕМІНАРСЬКІ/ЗАНЯТТЯ/ЛАБОРАТОРНІ РОБОТИ















Опис теми Сутність системного підходу до розв’язання складних задач. Основні етапи
розв’язання складних задач з використанням інформаційних технологій.
Моделювання, моделі та їх класифікація. Приклад застосування системного
підходу.













Опис теми Загальна характеристика локаційних методів та систем визначення параметрів руху
роботів. Ультразвукові методи визначення параметрів руху. Оптичні методи визначення
параметрів руху. Радарні методи визначення параметрів руху. Дестабілізуючі фактори
локаційних методів.













Опис теми Інерціальні методи визначення параметрів руху. Складові випадкової похибки
інерціальних сенсорів. Дестабілізуючі фактори інерціальних методів.














Опис теми Вивчити математичне описання лінійних дискретних систем (ЛДС) та оволодіти
програмними засобами їх моделювання та аналізу













Опис теми Загальна характеристика одометричних методів та систем визначення параметрів руху
роботів. Реалістична модель вимірювань одометра. Калібрування одометра. Моделі
вимірювання одометра. Одометричні вимірювальні алгоритми.
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Лабораторна робота №2. Проектування КІХ-фільтрів методом найкращої рівномірної














Опис теми Вивчити процедуру проектування (синтезу) КІХ-фільтрів методом найкращої рівномірної
(чебишевської) апроксимації та оволодіти програмними засобами для їх синтезу та
аналізу; ознайомитися з GUI FVTool (Filter Visualization Tool – засобом візуалізації
фільтра).














Опис теми Загальна характеристика радіонавігаційних методів та систем визначення параметрів
руху роботів. Радіонавігаційні методи. Похибки, що виникають внаслідок неповного
врахування умов поширення радіохвиль. Похибки бортової апаратури. Похибки
апаратури об’єкту. Похибки, що вносяться на етапі розв’язання навігаційної задачі.
Похибки ефемеридного забезпечення. Бюджет похибок визначення параметрів руху за
допомогою СРНС.













Опис теми Загальна характеристика сенсорів. Акселерометри – принцип роботи, параметри.
Класифікаційні ознаки акселерометрів. Використання мультисенсорних модулів.
Використання мультиосьових сенсорів. Підсистеми керування на основі локаторів.
Інтегровані радарно0камерні технології.
Лабораторна робота №3. Проектування БІХ-фільтрів методом білінійного














Опис теми Вивчити процедуру проектування (синтезу) БІХ-фільтрів методом білінійного
Z-перетворення та оволодіти програмними засобами для їх синтезу та аналізу;
ознайомитися з GUI FVTool (Filter Visualization Tool – засобом візуалізації фільтра).
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Лекція №7. Використання стелс-технологій в мобільних робототехнічних комплексах та














Опис теми Основні напрямки використання та проектування засобів малої помітності. Створення
новітніх матеріалів для корпусів мобільних роботів. Сучасні технології та заходи,
спрямовані на підвищення якості компонентів та конструктивної досконалості МРТК.
Методи виявлення малопомітних об’єктів.














Опис теми Структура системи керування на основі цифрової інтерфейсної шини. Алгоритм
визначення частот дискретизації для довільної системи керування. Практичне
розв’язання задачі опитування сенсорів. Рекомендації щодо вибору частоти
дискретизації.















Опис теми Оволодіти засобами GUI FDATool (Filter Design and Analysis Toolbox – засіб проектування
та аналізу фільтрів) та FilterBuilder (розробник фільтрів) для синтезу і аналізу КІХ- та
БІХ-фільтрів.















Опис теми Основні типи алгоритмів гарантованої фільтрації. Медіанний фільтр та його властивості.
Діагностичний фільтр та його переваги над медіанним. Медіанна фільтрація сигналів
БІНС БПЛА. Синтез та моделювання цифрових фільтрів.















Опис теми Оволодіти засобами GUI SPTool (Signal Processing Toolbox – засіб обробки сигналу) для
моделювання систем цифрової фільтрації та спектрального аналізу сигналів.














Опис теми Розробка структури ультразвукового далекоміра. Розробка експериментального зразка
ультразвукового далекоміра. Розробка конструкції експериментального зразка
ультразвукового далекоміра. Розробка програмного забезпечення ультразвукового
далекоміра. Експериментальні дослідження зразка ультразвукового далекоміра.
Лектор Рудик А.В., д.т.н.,доцент
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